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いなかった。本論文は， Interval System に対して，通常の可制御性を不確かさのあるシステムに拡張した可制御性不
変という概念が，前述の意味の安定化可能性と等価な概念であることを明らかにしている。
後半では，定量的な設計問題として係数行列全体が有界変動するシステムに対し，ステップ目標入力に追従するサ
ーボ系の設計問題を取り扱っている。この問題では，通常サーボ系に要求されるロバスト安定性と目標値追従に加え，
実際の設計問題ではしばしば良好な応答特性が要求される。これらの設計仕様を達成するには，出力応答をかなり正
確に指定できる制御系設計法が必要になる。このような設計法としてすでに 2 自由度系が提案されているが，構造の
簡単な 1 自由度系では，非干渉化された目標値追従特性を漸近的に達成するロバストサーボ系設計法は提案されてい
ない。本論文では，最適制御の逆問題の結果を利用することにより，非干渉化された目標値追従特性を漸近的に達成
し，しかもロバスト安定性を有する 1 自由度サーボ系を構成する実用的な設計法を提案している。
以上のように本論文は，構造的な不確かさを持つシステムのロバスト安定化問題に関して基本的に重要な性質を明
らかにするとともに，実用的に重要な設計手法を提案したもので，ロバスト制御理論への貢献は大であり，博士(工
学)の学位論文として価値のあるものと認める。
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